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 چکیده

هدف این در زندگی ما دارد. حال  کاربرد فراوانی در صنعت و  remote controlکنترل از راه دور یا همان

 DCبه یک کنترلر خوب برای کنترل موتور کنترل کنیم. برای این کار ابتدا را از دور  DCیک موتور است که 

استفاده کردیم. اما چون  PIDمشتق گیر یا همان –انتگرالی -نیازمندیم.که در این پروژه از کنترلر تناسبی

 سیگنالی که به کنترلر می رسد, دارای تاخیر زمانی است, مشکلاتی را برای سیستم به وجود میاورد.

ی شود, ولی عملکرد سیستم, ثانیه باشد, سیستم ما ناپیدار نم 1.57این تاخیر اگر کوچک مثلا کمتر از 

از کنترل پیش بین  یدار می گردد. برای رفع این مشکلعملکرد خوبی نیست. برای تاخیر بزرگ سیستم ناپا

 ( سیستم را بهینه سازی کردیم.Smith predictorاستفاده کردیم, که با استفاده از روش اسمیت)
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 فصل اول

 (remote controlکنترل از راه دور) -5-5

در این بخش با روش های کنترل از راه دور و چگونگی آن آشنا خواهیم شد. کنترل از راه دور با چند روش 

 مختلف که در زیر بیان شده است انجام می شود.

 کنترل از راه دور توسط برق شهر -5

 کنترل از راه دور توسط امواج صوتی -2

 کنترل از راه دور توسط امواج فراصوتی -9

 از راه دور توسط امواج رادیویی کنترل -4

 کنترل از راه دور توسط امواج نوری -1

 کنترل از راه دور توسط برق شهر -5-2

در این روش از سیم کشی برق شهر به عنوان کانال انتقال فرمان استفاده میشود. فرکانس کار فرستنده 

وگیرنده است. عیب این سیستم کیلوهرتز میباشد. مزیت این روش سادگی مدار فرستنده  521تا 61وگیرنده 

 استفاده از سیم وهزینه آن است.

 کنترل از راه دور توسط امواج صوتی -5-9

این نوع کنترل از راه دور از امواج صوتی در طیف فرکانس صوتی استفاده میشود. چگونگی این روش مطابق  

عیب این روش کیلوهرتز میباشد.  21هرتز تا  21است. فرکانس کاری همان فرکانس صوت 5-5شکل 

 حساسیت انها نسبت به طیف صوتی و کارایی کم آن است.
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 VAS(Voice Automatic System)( بلوک دیاگرام سامانه 5-5شکل)

 کنترل از راه دور توسط امواج فراصوت -5-4

این روش کنترل از راه دور در سامانه های مسافت سنج ویا امور حفاظتی برای ورود وخروج اشخاص به 

کیلوهرتز است. امواج فرا صوتی در جهت  11تا 21فاده میشود.فرکانس کاری در این روش اماکن است

مورد نظر فرستاده میشود پس از منعکس شدن سیگنال و دریافت توسط گیرنده, اگر فاز سیگنال تغییر 

کرده باشد یعنی به وسیله ای برخورد کرده است واعلان خطر میکند.در شکل های زیر دو نمونه از 

 ربرد این روش را میبینیم.کا

 

 ( کاربرد کنترل از راه دور توسط امواج صوتی برای امور حفاظتی2-5شکل)

 

 کنترل از راه دور توسط امواج رادیویی -5-1

از این روش برای ارسال فرمان به فواصل دور استفاده میشوددر این روش موانع کوچک وجهت قرار 

گرفتن باعث قطع ارتباط بین فرستنده وگیرنده نمیشود. فراکانس  کاری این روش بسیار وسیع بوده و 
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ل متحرک حدود یک گیگا هرتزمیباشد. این روش متداول ترین و پرکاربردترین شیوه کنترل میان وسای

 وساکن میباشد.

 طریقه کار: 

 

 ( بلوک دیاگرام انتقال امواج رادیویی9-5شکل)

 کنترل از راه دور توسط امواج نوری -5-6

 سیستم های کنترل از راه دور که عملکرد آن ها بر مبنای پرتو نوری است, به دو دسته تقسیم میشوند.

 کنترل از راه دور بر مبنای امواج نور مریی -5

 ه دور بر مبنای امواج نور نامرییکنترل از را -2

 

  کنترل از راه دور بر مبنای امواج نور مریی  -5-6-5

 است. (RX)و یک گیرنده پرتو متمرکز شده  (TX)این سیستم شامل یک فرستنده شعاع نوری متمرکز شده 

 

 راه دور بر مبنای نور مریی ( شیوه ی کنترل از4-5شکل)

 هرچیزی ارتباط بین گیرنده وفرستنده قطع میشود.در این سامانه با قرار گرفتن شی یا 

 کنترل از راه دور بر مبنای امواج نور نا مریی -5-6-2

برای اینکه امواج بین گیرنده و فرستنده دیده نشود از مادون قرمز استفاده میشود. این روش به دو صورت 

 طراحی میگردد با استفاده از فتودیود یا استفاده از فتو ترانزیستورها.



  

  

  

   :دانشجویان محترم

 آزمایشگاه پروژه گروه برقو یا  کتابخانه دانشکده مهندسیبه  ها ایان نامهپمتن کامل جهت دسترسی به 
  .مراجعه فرمایید
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 نتیجه گیری: 

کنیم, تاخیر زمانی در دریافت همانطور که در شکل های به دست آمده از شبیه سازی ها مشاهده می 

سیگنال پیام باعث نا کارامدی یا ناپایداری سیستم ما میشود. در سیستم هایی که تاخیر زمانی در دریافت 

 جبران ساز اسمیتسیگنال داریم, لازم است که از کنترل پیش بین برای بهبود پاسخ سیستم استفاده شود. 

تاثیر تاخیر زمانی را ازبین برده وباعث می شود که پاسخ مطلوبی از سیستم داشته باشیم. مثلا برای موتور 

DC ملکر موتور ما می شود, ونوساناتی در سرعت که از راه دور کنترل کردیم, تاخیر باعث مختل شدن ع

ترل پیش بین از این نوسانات موتور ایجاد می شود وباعث آسیب رساندن به تجهیزات می گردد. اما با کن

 جلوگیری می شود.
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